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釣り糸を用いた人工筋肉を動作させるための制御装置の開発
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Development of a control device to operate artificial muscles using fishing lines 
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Existing electric prostheses have problems such as poor flexibility, driving noise, and heavy weight. 
It is conceivable to use artificial muscles instead of electric motors for actuator as a method to solve 
these problems. Recently, the artificial muscles made by fishing line has attracted attention among 
the various types of artificial muscles. This artificial muscle has high power, low cost and high 
productivity, but its operation method has not been established yet. We developed a thermal control 
device using a peltier element and incorporated a method of twisting fishing lines as artificial muscles. 










































































































釣り糸の号数とその直径の関係を表 1 に示す。 
表 1 釣り糸の号数とその直径
号数 5 号 6 号 8 号 10 号 
糸の直径
[mm] 
0.370 0.405 0.470 0.520 
3 釣り糸人工筋肉の製作
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3.1 釣り糸人工筋肉の制作方法
釣り糸人工筋肉はコイル状になるまで釣り糸を捻った






430 回捻った後、第 4 章で後述する熱処理機に取り付け、
180℃で 1 時間熱処理[12]を行い、釣り糸人工筋肉を製作
した。製作した釣り糸人工筋肉の長さは 100mm であった。 
同様に 6 号(線径 0.405mm)の釣り糸を 400mm の長さに切
り 345 回、8 号(線径 0.470mm)の釣り糸を 460mm に切り 380






ンボード（Arduino）で Stepper motor を制御するプログ
ラムを製作した。プログラムの内容は、回転数の指定をシ
リアルモニタから Stepper motor に出力するものであり、
任意に回転数を変えられるものである。製作に用いた釣り
糸人工筋肉の材料と製作装置を表 2、表 3 に示す。
図 4 釣り糸を捻る装置 
表 2 釣り糸人工筋肉の材料 
名称 CN500 CARBONYLON
メーカー DUEL












メーカー Longruner - OSOYOO 










































































た。測定結果は下の図 8 のようになった。 
図 8 異なる線径ごとの温度－張力特性 
図 8 を見ると釣り糸の線径が太いほど温度当りの張力
が大きいことが分かり、もっとも太い 10 号の釣り糸で製













の図 9 のようになった。 
図 9 温度－収縮量特性 
この釣り糸人工筋肉は 70 度で 34mm 収縮することが分









(Thermal Grizzly 製 TG-K-001-RS)を全面に塗った。







図 11 ロボットハンドの様子 
6.3 実験結果 
人差し指を伸ばすことができた。人差し指が伸びるまで
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